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¿ES POSIBLE EL AUTORREFUERZO? LA FUNCIÓN FEEDBACK
DE LOS ESTÍMULOS: UN MODELO DE AUTOCONTROL DESDE
LA TEORÍA GENERAL DE SISTEMAS
GLORIA LUCÍA GARCÍA ÁLVAREZ*
UNIVERSIDAD CATÓLICA DE COLOMBIA
The present work exposes the reflection directed toward the establishment of the informa-
tive function of stimuli which are involved in the procedure of “self control” to try to
answer this question again: “Is the self-reinforcement possible?”. The “self-control” pro-
cedures were considered analogous to a control system made by feedback, and in that way
most of the concepts related to this process were reopened. The reference framework is
within the general systems theory and about two of its integral theories: the cybernetics
and the information theories. The analytic models are derived from these two theories that
allowed reviewing two experiments developed on the “self-control field”. It was clear
with this procedure that the “function of the stimuli feedback” is determinant in the behav-
ioral changes searched with its intervention and at the same time the information given by
feedback may be considered as an important parameter on the explanation of such changes.
It was also ratified, that the concept of “self-reinforcement” should be eliminated from the
behavioral explanations of self-control and in its place it is possible to talk about the feed-
back function.
Key Words: Self-control, general systems theory, self-reinforcement, feedback function of
stimuli.
Este artículo retoma la línea de trabajo ini-
ciada en la década de los ochenta por
destacados profesores como Carlos Pereira y
Leonidas Castro (ver Castro y Pereira, 1983).
Igualmente se actualizan los aspectos con-
ceptuales a partir de la literatura científica en
el campo del aprendizaje y el análisis conduc-
tual, retomando autores como Rachlin, Stad-
don, Catania, Bandura y otros. Además, el
modelo matemático que aporta la Teoría
General de Sistemas sigue manteniendo la
vigencia de los análisis efectuados en años
atrás, por lo tanto, se recomienda a los lectores
interesados ir a la fuentes básicas: von Berta-
lanffy (1979 y 1984), Mullholland (1979),
Diestefano, Stubberud y Williams (1982,
1985) y demás autores que abordan la temática
de la cibernética (mecanismos de control) y
la informática (transmisión de información).
Para responder la pregunta inicial: “¿Es
posible el auto-refuerzo?” se procederá a
demostrar la “función feedback de los estí-
mulos” a partir de la visión que permite un
“modelo de autocontrol desde la Teoría Ge-
neral de Sistemas” (Castro, Danón, García
y González , 1986).
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TEORÍA GENERAL
DE LOS SISTEMAS Y AUTOCONTROL
Las ciencias se han ocupado en la reduc-
ción de fenómenos complejos hasta des-
componerlos en relaciones entre dos o pocas
variables ya que si se implican muchas va-
riables, su explicación abarca una compleji-
dad que requiere cierto orden u organiza-
ción. La noción de “sistema”, como enfoque
científico permite la investigación de las
totalidades organizadas que incluyen varia-
bles múltiples.
El concepto de “sistema” tiene una larga
historia: originalmente sus planteamientos
eran de tipo filosófico, pero poco a poco
pasó al dominio de las ciencias cuando se
comenzaron a explicar los fenómenos com-
plejos teniendo en cuenta todos sus elemen-
tos y la posibilidad de descubrir leyes para
los distintos niveles de organización. El
enfoque sistémico permite tratar el mismo
problema desde diversas perspectivas pues-
to que los modelos, las técnicas matemá-
ticas, los conceptos y los parámetros poseen
características comunes y correspondencias
mutuas (Bertalanffy, 1979 y 1984; Mulho-
lland, 1979).
Es así como Bertalanffy (1979 y 1984),
define un “sistema” como un conjunto de
partes que se relacionan entre sí y con un
medio. Este concepto se refiere a caracterís-
ticas generales compartidas y estudiadas por
varias disciplinas que en forma axiomática,
centran su interés en la definición rigurosa
del sistema y la extensión de sus implica-
ciones.
Asumir un sistema como un modelo
general cuyas características correlacionan
con ciertos rasgos universales de los objetos
observados, ha permitido considerar la
relación existente entre la Teoría General
de Sistemas con la conducta de cualquier
sistema, cuyo principio básico establece que
el comportamiento del mismo emerge de la
interacción dinámica de sus partes; además,
el sistema se comporta como un todo.
Para Bertalanffy (1979 y 1984), los
sistemas “reales” o “concretos” son entida-
des que se deducen de la observación de
los eventos que ocurren independientemen-
te del observador, mientras que los sistemas
“abstractos” son planteados conceptual-
mente en correspondencia con la realidad.
Por su parte, Mulholland (1979), señala
que el experimentador formula un sistema
“intangible” a partir de los hechos, los su-
puestos, las hipótesis y las conjeturas con
miras a establecer un sistema “tangible” que
es la entidad observada con el empleo de
diseños de medición o dispositivo por me-
dio del cual se intercepta el sistema en estu-
dio; esta operación incluye las funciones de
transferencia que describen las “transforma-
ciones” de las variables independientes y
permiten la predicción de las variables de-
pendientes. Se puede considerar entonces,
que un experimento es un modelo que refle-
ja el paso de un sistema intangible abstracto
en uno tangible o concreto.
La Teoría Dinámica de los Sistemas
planteada por Bertalanffy (1979 y 1984),
se interesa por las transformaciones de los
sistemas en el tiempo. La idea básica es el
concepto de “estabilidad” como efecto de
la actividad del sistema a las perturbaciones
e inputs provenientes del medio ya sea siste-
mática o accidentalmente. Así, para Berta-
lanffy (1979 y 1984), Mulholland (1979) y
Schwartz (1979), es evidente la relación
entre la Teoría Dinámica de los Sistemas y
la Teoría del Control, puesto que controlar
significa “hacer asintóticamente estable un
sistema que no lo es” al incorporar un dispo-
37¿ES POSIBLE EL AUTORREFUERZO?
sitivo controlador cuya función dentro del
sistema es contrarrestar o amortiguar el
efecto de perturbación que aparta al sistema
de su estado estable. En consecuencia, la
tecnología de sistemas incluye una serie de
modelos, enfoques y técnicas que permiten
la comprensión y el grado de control factible
en los problemas de interrelaciones de
múltiples variables.
El desarrollo de la Cibernética como
teoría de los mecanismos de control, estudia
los sistemas que pueden captar, conservar
y transformar información para utilizarla en
la regulación de eventos en el tiempo. Se
fundamenta en los principios de los circuitos
de retroalimentación o feedback y en la
transmisión de información como compo-
nentes básicos de los sistemas de auto-regu-
lación (Schwartz, 1979).
Mientras tanto, la informática como
ciencia de la organización, clarifica las re-
glas de decisión del comportamiento del sis-
tema a través de mecanismos de codifica-
ción que siguen las leyes probabilísticas.
Una vez que se codifica la información de
una forma particular, se integra el circuito
de feedback para conformar un dispositivo
auto-regulatorio del comportamiento del
sistema, con el objeto de mantener la estabi-
lidad del mismo. Cuando ya se ha logrado
la estabilidad a través del tiempo, se puede
afirmar que el sistema está controlado por-
que auto-regula su comportamiento (Berta-
lanffy, l984).
Para Castro, Danón, García y González,
(1986), la evolución de la Teoría de Siste-
mas y sus planteamientos permiten nuevos
campos de estudio para las ciencias y en
particular para la psicología al abrir otras
perspectivas en el análisis del comporta-
miento humano como un sistema integrado
que tiene funcionamiento dinámico, ordena-
do y conformado por eventos físicos, am-
bientales, orgánicos, etc., por mecanismos
de auto-control y auto-regulación; por infor-
mación codificada y programada, de cuya
interacción emergen regularidades compor-
tamentales o patrones específicos, analiza-
bles, replicables y con nuevas posibilidades
de aplicación a diversos niveles de desem-
peño de los individuos.
Pasando a otro campo, la Teoría Gene-
ral del Aprendizaje, ha llegado a establecer
ciertos parámetros relacionados con la for-
ma en que se afecta la conducta de los orga-
nismos a partir de las influencias externas,
lo cual proporciona una evidencia acerca
de los mecanismos naturales y artificiales
de control a los cuales está sujeto el compor-
tamiento; cada vez que un organismo inter-
actúa con su ambiente, se producen relacio-
nes entre ambas partes que suscitan cambios
tanto en el ambiente como en el organismo.
Esta unidad funcional se considera un siste-
ma (Baum, 1973; Mulholland, 1979;
Schwartz, 1979; Staddon, 1983, y 2001, y
Staddon y Ettinger, 1989).
Para estos autores, la posibilidad de con-
trolar la conducta por medio de la manipu-
lación sistematizada de una o más variables
ambientales relevantes para generar una o
más respuestas de un organismo, que a su
vez modifique el ambiente, es una perspecti-
va que considera la interacción organismo
- ambiente como una relación entre las res-
puestas y sus consecuencias.
Hay entonces, eventos en el ambiente
natural que producen las mismas conse-
cuencias cada vez que se dan ciertas condi-
ciones con lo cual se han establecido leyes
que permiten predicciones confiables, en
contraste con otros eventos en los cuales la
relación respuesta-consecuencias no es muy
confiable debido a que el número de
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consecuencias posibles tiende a ser infinito
y a depender de muchos factores. No obs-
tante, la investigación de laboratorio ha per-
mitido desarrollar procedimientos que tien-
den a reducir la incertidumbre y mejorar la
predicción de la relación respuesta-conse-
cuencias a través del manejo de las contin-
gencias; se trata de la sistematización de
programas para la regulación de la conduc-
ta, ya sea en la probabilidad de ocurrencia,
o en las características topográficas, en la
secuencia de las respuestas, o en cualquier
otra forma de cambio (Bustos de Albánchez,
Cajiao de Pérez y Castro, 1982).
Es así como el manejo sistemático de
las consecuencias para lograr un efecto de-
seado, permite el control del comportamien-
to de otros organismos o de la propia con-
ducta. Para Staddon (1983 y 2001), este
“control por sus consecuencias” está rela-
cionado directamente con el control por me-
dio del feedback, al considerar que la con-
ducta está controlada por alguna forma de
discrepancia entre el “estado presente de la
acción y un estado ideal”.
Las controversias presentadas por los
distintos enfoques interesados en definir el
término “auto-control” ha llevado al desa-
rrollo de numerosas investigaciones y teo-
rías que aunque concuerdan en cuanto a la
influencia de los factores temporales tales
como la demora del reforzador, difieren en
la forma como consideran su efecto sobre
el comportamiento presente. Estas son las
teorías mediacionales y situacionales acerca
del auto-control.
Los teóricos mediacionales tales como
Bandura (1976 y 1981), Thorensen y Maho-
ney, 1974; Kanfer y Karoly, 1972, citados
por Castro, Danón, García y González
(1986), plantean el papel de los estímulos
mediadores en el proceso de “auto-control”,
como variables del organismo que median
en la influencia de las consecuencias exter-
nas demoradas.
Según la posición no mediacional, el
determinar las regularidades de las relacio-
nes entre el organismo y el ambiente exter-
no, le permiten al individuo controlar su
propio comportamiento. Este enfoque per-
mite un avance notable en el análisis del
comportamiento puesto que coincide con
los lineamientos explicados acerca de la
Teoría General los Sistemas, mientras que
la posición mediacional que atribuye una
eficacia causal al pensamiento anticipatorio
como proceso cognoscitivo es considerada
dentro de la teoría comportamental como
una “regresión” en términos de la unidad
de análisis y en términos del estudio de las
variables relevantes (Bustos de Albánchez,
Cajiao de Pérez y Castro, 1982). La diferen-
cia conceptual que se presenta entre los
enfoques que tratan de dar explicación al
“auto-control” permite considerar otros
conceptos relacionados como el “auto-mo-
nitoreo” y el “auto-refuerzo”. Así, la efecti-
vidad del “auto-monitoreo” no se ha demos-
trado definitivamente en cuanto a la modifi-
cación y mantenimiento de los comporta-
mientos; al parecer el problema de fondo
es la operacionalización del comportamien-
to que se va a monitorear y más concreta-
mente el establecimiento de los criterios
para la medición.
En oposición, los teóricos mediacionales
asignan un papel preponderante al “auto-
monitoreo” y en particular al “auto-
registro”. De éste depende la evaluación de
la conducta, al comparar lo evaluado con el
estándar de ejecución establecido pre-
viamente, y así, acceder o no al “auto-
refuerzo” o al “auto-castigo” (Kanfer,
1970).
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Por su parte, el punto de vista no media-
cional expuesto por Rachlin (l974) y am-
pliado por Castro y Pereira (1983), destina
para el “auto-monitoreo” una función de
evaluador de la información proveniente del
ambiente a partir de las modificaciones
efectuadas por la conducta. Esta función de
evaluador sería la misma que Staddon (1983
y 2001) ha denominado “comparador” y
forma parte de la función de feedback en el
mantenimiento de la conducta cuando las
consecuencias valoradas se producen a
largo plazo. El “auto-refuerzo” y el “auto-
castigo” son términos que aparentemente
indican la auto-aplicación de una conse-
cuencia por el sujeto mismo, sobre la ocu-
rrencia de su propio comportamiento (Gol-
diamond, 1976, citado por Castro, Danón,
García y González, 1986).
Estas afirmaciones han originado serios
cuestionamientos y una amplia controversia
teórica. Por una parte, las teorías media-
cionales asignan propiedades de incentivo
(Bandura, 1976 y 1981; Mahoney, 1974);
y, por otra, las teorías no mediacionales
plantean que la acción del auto-refuerzo tie-
ne valor informacional acerca de la relación
existente entre la respuesta y el reforzador
demorado (Catania, 1976 y 1979; Goldia-
mond, 1976; Rachlin, 1974; Stuart, l972).
No obstante, aún no se ha demostrado
suficientemente la propiedad informativa de
los estímulos en el contexto del “auto-con-
trol” a pesar del desarrollo de los enfoques
Cibernéticos e Informáticos en otras áreas
de la ciencia. Un avance importante lo efec-
tuaron Castro y Rachlin (1980), cuando rea-
lizaron un estudio con el objeto de separar
las propiedades de incentivo y las informa-
tivas del “auto-refuerzo” por medio de un
programa de reducción de peso corporal,
pero los resultados no mostraron diferencias
significativas, aunque surgieron nuevos
planteamientos e hipótesis. Dicho estudio
recibió cuestionamientos metodológicos
por parte de Bandura (1981), que a su vez,
se consideraron en otra investigación pos-
terior efectuada por Bustos de Albánchez,
Cajiao de Pérez y Castro (1982) para clarifi-
car el papel de los estímulos intermediarios
en el “auto-control”. En este caso, el objeti-
vo era evaluar los efectos informativos o
reforzantes de los estímulos presentados con
diferente valencia hedónica pero con iguales
propiedades informativas. Los resultados
permitieron concluir que el papel relevante
de los estímulos radica en hacer más clara
y nítida la relación entre el comportamiento
y sus consecuencias demoradas. Una revi-
sión posterior de este estudio fue realizada
por Bustos de Albánchez, Cajiao de Pérez,
Castro y Ponce de León (1983), a fin de
ofrecer una evidencia adicional acerca de
las propiedades de feedback del “auto-re-
fuerzo”. Es importante hacer notar que la
referencia al “feedback” (sea positivo o
negativo), como se presenta en el experi-
mento original de estos autores, parece sus-
tituir en parte, el sentido de “valencia”
(negativa o positiva), y en consecuencia, se
aclara que dentro del enfoque sistémico
cuando se habla de “feedback” se hace refe-
rencia a las cualidades o función informati-
va que adquiere el estímulo en una relación
de contingencia o dentro de un sistema, lo
cual difiere de las propiedades o valoración
hedónica de los estímulos.
Para estos investigadores la efectividad
del feedback negativo se debe al hecho de
haber utilizado el estímulo aversivo que
además fue más informativo (cualitativa-
mente). De ahí se desprende que el verda-
dero papel del “auto-refuerzo” inmediato es
entregar una carga informativa (cuantitati-
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vamente y/o cualitativamente hablando) que
le reduzca la incertidumbre al sujeto acerca
de la predicción del reforzador demorado,
lo cual causaría que la persona preste más
atención a su propia conducta.
En consecuencia, se puede admitir que
la búsqueda de información es una actividad
fundamental de los organismos que actúan
para maximizar la predicción de resultados
valorados. Estas afirmaciones surgieron al
refutar el concepto de “contigüidad” como
elemento indispensable en las contingencias
de reforzamiento y en su lugar Bloomfield
(1972), postuló que la “contingencia” es
necesaria y esencial para la adquisición de
información; y de sus corolarios se puede
deducir que hay que diferenciar entre la
valoración hedónica de las consecuencias
y los eventos que las informan.
Por otra parte, Baum (1973) en su traba-
jo de reinterpretación de la “ley del efecto”
a partir del entendimiento de una relación
entre el organismo y su ambiente como un
sistema regulado por medio del feedback,
permite ampliar la visión del proceso al
introducir la noción de “correlación molar”
entre los eventos que conforman el sistema;
es decir, queda incluida la función de feed-
back al describir las contingencias particula-
res de una situación. La contingencia, para
el autor, es el establecimiento verbal de las
condiciones necesarias para que ocurra el
refuerzo (reglas), mientras que la función
de feedback expresa la relación cuantitativa
de la contingencia impuesta entre la res-
puesta (output) y las consecuencias (feed-
back) que se deriva de las propiedades del
programa establecido y es algo más que la
descripción del mecanismo de entrega de
reforzadores.
Según los planteamientos de este autor,
los eventos no pueden considerarse como
algo momentáneo y aislado sino como un
flujo continuo, cuantificado como una tasa
de feedback, y de output, por consiguiente,
y el tiempo es una dimensión fundamental
para determinar los eventos que intervienen
en la definición del sistema, la explicación
de su funcionamiento y la medición de las
variables.
Así, la conducta de los organismos se
puede considerar desde el punto de vista
molar como una secuencia de respuestas
emitidas por el organismo en un tiempo da-
do; no se hace necesaria la “contigüidad”
respuesta-reforzador y la noción de correla-
ción pasa a ser más descriptiva de los fenó-
menos de asociación entre eventos naturales
o programados. En contraste, tradicional-
mente ha predominado la visión molecular
que analiza la conducta a partir de respues-
tas discretas momentáneas.
La noción de “función de feedback” ejer-
cida por los estímulos se origina en los estu-
dios de Ferster y Skinner, 1957, citados por
Bustos de Albánchez, Cajiao de Pérez, Cas-
tro y Ponce de León (1983), quienes logra-
ron que se mantuviera la conducta en pro-
gramas muy exigentes, con la inclusión de
un mecanismo que suministraba informa-
ción al organismo sobre el desarrollo de la
ejecución de las respuestas pertinentes.
Todos estos avances en la Teoría Gene-
ral de Aprendizaje son de particular impor-
tancia en el desarrollo de la tecnología pro-
pia del análisis conductual y en la explo-
ración de aspectos aplicados a la modifica-
ción del comportamiento.
Hasta el momento, como lo afirman
Castro y Pereira (1983) y lo ratifican otros
autores, el “auto-control” es un arreglo que
permite que un comportamiento dado esté
controlado por consecuencias distantes en
el tiempo. En estas condiciones, la demora
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en el refuerzo hace que la relación de contin-
gencia sea vaga y ambigua y por lo tanto,
sus efectos son débiles en el mantenimiento
del comportamiento. Es así como los estí-
mulos intermediarios informativos tienen la
función de aumentar la “saliencia” de la
información sobre los requisitos conductua-
les y por esto se incrementan los efectos de
mantenimiento del refuerzo demorado; su-
ponen, en consecuencia que “los efectos
atribuidos al auto-refuerzo se explican me-
jor en términos de la información que pro-
porcionan estos estímulos programados por
el organismo” (p. 35).
Con la anterior afirmación aparece una
interesante disparidad conceptual pues
mientras Castro y Pereira (1983) se refieren
a la “información acerca de los requisitos
conductuales”, Bloomfield (1972) y Fantino
(1977) hablan de “información acerca de
resultados valorados”. Hay un acuerdo en
cuanto al papel informativo de los estímu-
los, pero cuál es? Informan sobre reforzado-
res demorados? Informan las reglas de jue-
go? Informan que “van por buen camino”
o que se alejan del objetivo?
Retomando el planteamiento de Baum
(1973), éste se refiere a la relación organis-
mo-ambiente como un sistema con feed-
back, lo que permite considerar la perspecti-
va analítica molar proveniente de la Ciber-
nética, la cual complementa con el enfoque
analítico molecular de la Informática, (Cas-
tro, Danón, García y González, 1986).
Igualmente, Staddon (1983 y 2001) y
Staddon y Ettinger (1989), promueven la idea
de modelos “dinámicos” propuestos por
Bertalanffy (1979 y 1984) que plantean
ecuaciones en función del tiempo para des-
cribir la conducta, en contraste con los mo-
delos “estáticos” que emplean ecuaciones
funcionales simples que dan algunos indi-
cios acerca del funcionamiento del sistema
pero no alcanzan a identificar y caracterizar
las condiciones necesarias y suficientes para
la estabilidad del mismo. En ningún momen-
to se descarta la complementariedad de los
modelos estático y dinámico en el análisis
molecular-molar del comportamiento.
LA FUNCIÓN FEEDBACK DE LOS
ESTÍMULOS (O AUTO-REFUERZO)
La investigación adelantada por Castro,
Danón, García y González (1986), se propu-
so establecer un modelo de análisis acorde
con los principios de la Teoría General de
los Sistemas que permitiera la aclaración
de la función informativa de los estímulos
intermediarios en los procedimientos de
“auto-control” como una alternativa a lo que
se ha denominado en la literatura comporta-
mental, “autorrefuerzo”.
El conocimiento de la nomenclatura
acerca de la teoría de la retroalimentación
(feedback) y los sistemas de control sirve
como base para la comprensión conceptual
propia de esta disciplina. La noción de
“autocontrol” tiene que ver con la definición
de “sistema” como un arreglo o conjunto
de elementos (objetos o eventos) conectados
e interrelacionados que conforman una uni-
dad con función definida. Es así como un
sistema de control es una forma de arreglo
entre componentes que permite la regula-
ción, la dirección y el comando de si mismo
y/o de otros sistemas (Diestefano, Stubbe-
rud y Williams, 1982 y 1985).
Un sistema de control tiene como deter-
minantes el “input” o información de entra-
da y el “output” o información de salida.
En los sistemas con circuito abierto la
acción de control es independiente del out-
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put mientras que en los sistemas de circuito
cerrado la acción de control depende casi
exclusivamente del output y se conocen
como “sistemas de control por medio del
feedback”; este tipo de sistemas permiten
explicaciones más extensas (Baum, 1973;
Bertalanffy, 1979 y 1984; Mulholland,
1979; Schwartz, 1979; Staddon, 1983 y
2001; Staddon y Ettinger, 1989).
La ingeniería de los sistemas de control
emplea tres tipos de representaciones de los
modelos para el trabajo de análisis, diseño
y evaluación; las ecuaciones diferenciales
y otras relaciones matemáticas, los diagra-
mas en bloque y las gráficas de flujo de
señales, (Diestefano, Stubberud y Williams,
1982 y 1985).
Las ecuaciones matemáticas representan
teóricamente el sistema a través de símbolos
numéricos que constituyen la descripción
interna de las relaciones funcionales entre
los componentes del mismo. En la descrip-
ción externa se emplean los diagramas de
bloque y de flujo que representan las rela-
ciones del sistema con el medio y con otros
sistemas en términos de inputs y outputs,
con funciones de transferencia (lineales)
que los vinculan entre si y que pueden repre-
sentarse por medio de conjuntos de valores
discretos (si-no, on-off, 0-1 en la teoría de
información).
Las ecuaciones diferenciales permiten
expresar las propiedades del sistema. La
transformación de la ecuación diferencial
que indica las condiciones reales y actuales
de un sistema dado es una función de trans-
ferencia. La función de transferencia se pue-
de establecer por medio del empleo de la
“transformada de Laplace” que es una téc-
nica de transformación que relaciona fun-
ciones de tiempo a funciones dependientes
de una variable compleja que depende de
la frecuencia (s). La fórmula teleológica del
valor final es una transformación de la ecua-
ción diferencial que indica las condiciones
reales del sistema dado (Figuras 1 y 2).
La función de transferencia del sistema
dada por la transformada de Laplace es:
P(s) = Y(s) Unidades de paso / X(s)
La geometría complementa la definición
externa del sistema al permitir expresar el
cambio que ocurre por medio de la trayecto-
ria de las variables de estado en el espacio
cartesiano de estados. Las representaciones
gráficas y matemáticas de los sistemas se
han aplicado como modelos de sistematiza-
ción teórica y experimentalmente en la ex-
plicación de la conducta (Mulholland, 1979;
Staddon, 1983 y 2001 y Staddon y Ettinger,
1989).
     INPUT        OUTPUT
Figura 1. Componentes básicos de un diagra-
ma de bloque que representa un sistema abier-
to. (Diestefano, Stubberud y Williams, 1982
y 1985).
X Y
Figura. 2. Representación gráfica de un siste-
ma considerando la función de transferencia
de información (Diestefano, Stubberud y
Williams, 1982 y 1985).
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Este sencillo modelo también ha sido
empleado por Mullholland (1979) para
mostrar la relación entre el estímulo y la
respuesta de la forma como se aprecia en la
figura 3.
Otra forma (figura 4) empleada por el
mismo autor es la que utiliza para describir
los experimentos sencillos; en este caso,
emplea el mismo diagrama pero lo rotula
de forma diferente.
Desde el punto de vista de Staddon
(1983 y 2001) y Staddon y Ettinger (1989)
los modelos que prefiere emplear son los
de circuito cerrado con feedback. Por
ejemplo, la fig. 5 muestra la relación entre
la conducta y el ambiente en la conducta
adaptativa.
La forma canónica de los sistemas de
control está descrita por Diestefano,
Stubberud y Williams (1982 y 1985), y
suministra la pauta general para el diseño y
el análisis de los sistemas con mecanismos
de control, ya que permite consolidar más
objetivamente los conceptos tanto de feed-
back como de control (Figura 6).
            Perturbación
   Estímulo        Respuesta
Figura 3. Diagrama esquemático de la relación
estímulo-respuesta (Mullholand, 1979).
             Perturbación
Variable         Variable
Independiente         Dependiente
Figura 4. Diagrama esquemático de un
experimento sencillo (Mulholland, 1979).
Control de Estímulos (x)    Organismo (O)                  Respuesta (y)
Ambiente
Figura 5. Diagrama de la relación organismo –
ambiente en la conducta adaptativa (Staddon,
1983 y 2001; Staddon y Ettinger, 1989).
  R     E           C
     B
G: Función de transferencia directa o función de
transferencia “hacia delante” (feedforward).
H: Función de transferencia de feedback.
GH: Función de transferencia de un circuito abierto.
C/R: Razón de control o función de transferencia de un
circuito cerrado.
E/R: Razón de “error” o señal impulsora.
B/R: Razón de feedback primario
Figura 6. Diagrama de la forma canónica de un
sistema de control por medio del Feedback (Dieste-
fano, Stubberud y Williams, 1982 y 1985).
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La “ecuación característica” se determi-
na a partir de 1 + GH = 0
Los datos o información para las ecua-
ciones proceden de los valores comparados
por la diferencia entre el valor de entrada y
el valor de salida en la operación de feed-
back; esto permite al sistema actuar correcti-
vamente para igualar el nivel óptimo nece-
sario para su funcionamiento según la ten-
dencia al estado-estable y la neutralización
de la perturbación hacia el equilibrio, (Dies-
tefano, Stubberud y Williams, 1982 y 1985).
Adicionalmente, Mulholland (1979) y
Schwartz (1979) consideran que el funda-
mento del control de la variabilidad debida
al azar no debe ser una maniobra estadística
sino que el mismo sistema debe funcionar
en virtud de las auto-correcciones que puede
hacer con el feedback, es decir, la variabili-
dad se puede corregir, en lugar de controlar-
la estadísticamente. El funcionamiento de
un sistema general se produce por un dispo-
sitivo de feedback negativo que detecta los
“errores” a partir de la evaluación del out-
put, al compararlo con los valores progra-
mados en el ordenador para el input adecua-
do. El programa puede estar diseñado para
minimizar la diferencia, o para mantenerla
constante, o aún para ampliarla progresiva-
mente (Mulholland, 1979).
Para Schwartz (1979), el feedback nega-
tivo es la base para la auto-regulación de
los sistemas que están intactos, aunque no
descarta propiedades similares para el feed-
back positivo puesto que en general actúa
automáticamente, tanto por su naturaleza
como por su conformación. La conexión de
circuitos de feedback positivos y negativos
dependen del tipo de diseño y de los progra-
mas y, su efecto “autonómico o automático”
significa que la actividad del input es una
función del output y sus consecuencias; por
lo tanto, la auto-regulación surge como una
propiedad de éste. Es así como las propieda-
des específicas de los circuitos de feedback
pueden tener efectos sobre la estabilidad del
sistema. Tales propiedades pueden ser mo-
dificadas o afectadas tanto por la naturale-
za del feedback como por la naturaleza del
organismo y la forma en que están conecta-
dos o relacionados.
La atenuación o desconexión de los cir-
cuitos puede llevar a un proceso de pérdida
de la regulación cuyos efectos se observan
en la conducta del sistema, el cual pierde
su estabilidad (Schwartz, 1979). Además,
la cantidad y la calidad del feedback son
dos factores relevantes, así como los aspec-
tos relacionados con el organismo y la natu-
raleza de la contingencia o conexión esta-
blecida (Schwartz, 1979; Bertalanffy, 1979
y 1984; Mulholland, 1979).
La teoría de la información introduce la
noción de “información” como una variable
codificable y medible a través de su estruc-
tura estadística (probabilística). Es así como
el feedback implica transformación de infor-
mación y hay información cuando los even-
tos o los estímulos están arreglados de modo
que el organismo se pueda orientar al cono-
cer la situación actual real y/o establecer
una estimación a su situación futura, y en
todo caso, predecir cuales serán las posibles
alternativas de comportamiento, así como
sus efectos y consecuencias (Staddon, 1983
y 2001).
En general, una variable toma valores a
partir de un conjunto de probabilidades y
tales valores constituyen los datos o infor-
mación que utiliza el sistema mediante un
programa. Tanto los datos como el progra-
ma son los componentes del “ordenador” o
planta de tratamiento de la información
(Diestefano, Stubberud y Williams, 1982 y
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1985). La cantidad de información es pro-
porcional a la disminución de la incertidum-
bre inicial que sigue a la recepción de un
mensaje (indeterminación); está relacionada
con el número de estados posibles o valores
que puede tomar el fenómeno en estudio y
con la probabilidad de que ocurra cada uno
de ellos.
De acuerdo con Bertalanffy (1979 y
1982), existe una medida o unidad de infor-
mación que se obtiene al especificar una de
dos posibles alternativas igualmente proba-
bles que se denomina “bit” o dígito binario:
Como la información “circula” a través del
sistema, se requiere de un tratamiento es-
pecial para la aplicación de la noción de
transmisión. El papel de un sistema de trans-
misión de información es reproducir en un
tiempo y lugar determinado la información
de la fuente para afectar el funcionamiento
de las partes interactuantes. Los sistemas
de control involucran en su función de feed-
back lo que se ha descrito como “transmi-
sión o procesamiento” de información
traducido en una cantidad abstracta, pero
medible en términos probabilísticos a partir
de codificaciones binarias.
Según Bloomfield (1972), el organismo
se coloca a sí mismo en la mejor posición
para predecir la ocurrencia medioambiental
valorada y las implicaciones desarrolladas
acerca de esto se pueden comprender mejor
con la ayuda de los principios de la teoría
de la información.
De esta manera, los sujetos se comportan
activamente cuando encuentran y leen las
señales que orientan sus respuestas hacia
los resultados convenientes para el organis-
mo. Esto convierte en una tarea de aprendi-
zaje el entrenamiento en procedimientos
que incluyen el feedback, es decir, procurar
la formación de circuitos cerrados para la
auto-regulación del comportamiento en
función de resultados valorados a largo
plazo.
Uno de los propósitos de este artículo
consiste en la aclaración del papel de los
estímulos intermediarios que forman parte
de los procedimientos de “auto-control”.
Además, se pretende recurrir a un modelo
explicativo diferente para dicho procedi-
miento, tanto desde el punto de vista experi-
mental como desde la perspectiva de la
aplicación terapéutica.
MÉTODO
Para fundamentar la respuesta a la
pregunta, “¿es posible el autorrefuerzo?” se
revisó el análisis efectuado por Castro,
Danón, García y González (1986), al apar-
tarse de los parámetros tradicionales y pro-
poner una forma alternativa para la organi-
zación y análisis de los datos experimen-
tales, enfocados desde la perspectiva de la
Teoría General de los Sistemas. Se analiza-
ron dos experimentos luego de trasladarlos
a la terminología propia de sistemas y consi-
derar los diagramas y aspectos matemáticos.
Los datos se reinterpretaron en términos del
funcionamiento del sistema y la estabilidad
como tendencia propia en relación análoga
al fenómeno de la reducción de la “varianza
de error”. El primer experimento fue reali-
zado por Hayes, Rosenford, Wulfert, Munt,
Korn y Zattle (1983). Se adelantaron dos
procedimientos de “auto-refuerzo” con
tareas escolares. En uno de estos procedi-
mientos se emplearon todos los aspectos del
“auto-refuerzo”: el establecimiento de me-
tas, la definición de una contingencia y la
evaluación de la ejecución de la conducta,
así como la entrega de consecuencias.
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En la otra modalidad, el empleo de algu-
nos componentes era opcional. Además, se
manipularon dos niveles de feedback; la
mitad de los sujetos tenían instrucciones
para verificar las respuestas después de con-
testar el cuestionario; la otra mitad no tenía
ocasión de verificar inmediatamente sus res-
puestas.
Las dos dimensiones (instrucciones para
producir el “auto-refuerzo” y modalidad de
feedback), se cruzaron para producir seis
grupos independientes o “sistemas”. Los re-
sultados del experimento se resumen en la
figura 7.
Tres de los sistemas tienen una configu-
ración similar determinada por la condición
“sin instrucciones para el feedback” y se de-
finen de la siguiente forma:
Sistema 1
Está integrado por dos circuitos abiertos
conectados en serie; la línea de base tiene
tres pasadas (tres ensayos) y la fase experi-
mental tiene seis pasadas (seis ensayos). Los
datos mostraron que el rendimiento total del
sistema fue de 0.20 como promedio de la
mejoría de la línea de base a la fase experi-
mental. La función de transferencia general
fue de 0.07 unidades de paso lo cual sugiere
deficiencia y el sistema requiere ajustes para
lograr su estabilidad y su funcionamiento
adecuado.
Sistema 2
Está igualmente integrado por dos cir-
cuitos abiertos conectados en serie; la línea
de base tiene tres pasadas y la fase experi-
mental seis. Los datos mostraron que el ren-
dimiento total del sistema fue de 0.3. como
promedio de la mejoría entre la línea de base
y la fase experimental. La función de trans-
ferencia general fue de 0.10 unidades de
paso lo cual sugiere deficiencia y el sistema
requiere ajustes para lograr su estabilidad.
Sistema 3
También está integrado por dos circuitos
abiertos conectados en serie, tres pasadas
en la línea de base y seis en la fase experi-
mental. El rendimiento total del sistema fue
0.20 como promedio de mejoría entre la
línea de base y la fase experimental. La fun-
ción de transferencia general fue de 0:07
unidades de paso lo cual sugiere un sistema
deficiente que necesita ajustes para llegara
su estado estable.
Los tres sistemas carecen de circuitos
cerrados; así, si se mira el sistema desde el
punto de vista de los sujetos, éstos carecen
de la posibilidad de verificar sus respuestas
y de establecer relaciones funcionales o con-
tingencias entre lo que están haciendo y los
demás eventos ambientales. Además, la pre-
sencia de comportamientos y eventos am-
bientales simultáneamente en el tiempo y
en el espacio no garantiza que estén interac-
tuando ordenadamente; se requiere el
Incremento
      Ninguno            Opcional     Obligatorio    Autorrefuerzo
Figura 7. Gráfica de la distribución de los
resultados de los seis grupos o sistemas del
experimento realizado por Hayes, Rosenfard,
Wulfert, Munt, Korn y Zettle, 1983).
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establecimiento de “reglas” que regulen su
ocurrencia.
Los siguientes tres sistemas presentan
una configuración similar determinada por
la condición “con instrucciones para el feed-
back”.
Sistema 4
Está integrado por dos circuitos: uno abier-
to en la línea de base y uno cerrado en la fase
experimental, con tres y seis pasadas respec-
tivamente. Los datos mostraron que el rendi-
miento del sistema fue de 0.00 como promedio
de la mejoría entre la línea de base y la fase
experimental. En este sistema el circuito cerra-
do es teórico por cuanto la condición experi-
mental lo anula. Para este caso la razón de
control es de 0.0 %, es decir, la forma como
está establecido este sistema no permite el
control sobre los resultados esperados.
Sistema 5
El sistema está conformado por dos cir-
cuitos: uno abierto en la línea de base y uno
cerrado en la fase experimental con tres y
seis pasadas respectivamente. Según los da-
tos, el rendimiento del sistema fue de 1.60
como promedio de mejoría entre la línea de
base y la fase experimental. En este caso el
circuito cerrado no es teórico por cuanto la
condición experimental lo indica al estable-
cer la contingencia para el refuerzo, por lo
menos opcional, es decir, cada sujeto puede
utilizar como desee el refuerzo que está li-
bremente disponible y modificar las “reglas”
según su parecer. La función de transferencia
fue 1.00 y la razón de control fue de un 53%.
Sistema 6
Este sistema está integrado también por
dos circuitos; el de la línea de base es abierto
y el de la fase experimental es cerrado. Los
datos del experimento señalan que el rendi-
miento del sistema fue de 2.25 como prome-
dio de la mejoría entre la línea de base y la
fase experimental. La condición experimen-
tal permite definir con más claridad el cir-
cuito cerrado al establecer “reglas fijas”
para el funcionamiento del sistema. La fun-
ción de transferencia fue 1.00 y la razón de
control fue de 75%.
El sistema 6 fue el más eficiente puesto
que cumple mejor los requisitos para el “au-
to-control” visto como un sistema: auto-
evaluación, establecimiento de contingen-
cias de forma obligatoria, las reglas fijas,
etc. Al parecer, esta forma de arreglo asegu-
ra mejor las relaciones funcionales, las hace
más claras o evidentes para el sujeto. Los
sistemas 1, 2 y 3 no mostraron cambios sig-
nificativos entre la línea de base y la fase
experimental, por lo tanto, los sistemas que
solo incluyan circuitos abiertos no se pue-
den considerar como los más indicados en
los procedimientos de control por las conse-
cuencias valoradas a largo plazo.
El segundo experimento se denominó
“Efecto de la valencia de estímulos interme-
diarios en el proceso de auto-control”, y fue
efectuado por Bustos de Albánchez, Cajiao
de Pérez y Castro (1982), con el objetivo
de evaluar las propiedades informativas de
dos estímulos de diferente valencia hedóni-
ca en un programa de reducción de peso
corporal.
El experimento se realizó en cuatro fases:
1. auto-monitoreo
2. auto-monitoreo + control de estímulos
3. fase experimental
4. seguimiento.
La fase experimental tuvo las siguientes
instrucciones diferenciales:
Grupo A, estímulo de valencia positiva;
Grupo B, estímulo de valencia negativa;
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Grupo C, grupo de control.
Cada grupo con sus instrucciones
conforma un sistema, pero para los fines de
este estudio se han dividido en tres subsis-
temas cada uno:
Al (1° y 2° fase) B1(1° y 2° fase) C1(1° y 2° fase)
A2(3° fase y 1° B2(3° fase y 1° C2(3° fase y 1°
seguimiento) seguim.) seguimiento)
A1(2° seguimiento) B3(2° seguimiento) C3(2° seguimiento)
Sistema A
Está conformado por cinco circuitos
conectados en serie; tres de los circuitos son
abiertos (línea de base, auto-monitoreo y
automonitoreo + control de estímulos); los
dos circuitos restantes son cerrados para
efectuar la función de feedback (auto-moni-
toreo + control de estímulos + estimulo po-
sitivo y el 1° y 2° seguimiento). La descrip-
ción por subsistemas es la siguiente:
1.  Subsistema A1. Está conformado por
tres circuitos abiertos, correspondientes a
la línea de base y las dos primeras fases. La
función de transferencia fue de 0.46 unida-
des de paso con tendencia moderada hacia
la inestabilidad.
2.  Subsistema A2. Está integrado por
dos circuitos cerrados con mecanismos para
el feedback; funciona con cuatro pasadas
en un circuito y una en el otro, correspon-
dientes a la tercera fase y al primer segui-
miento. La función de transferencia fue de
1.00 y la razón de control fue de 53%.
3.  Subsistema A3. Está conformado por
un circuito cerrado con una pasada. A este
nivel es posible que se presente la asíntota
en la curva de reducción de peso; la función
de transferencia fue de 1.00 y la razón de
control fue de 80%.
El sistema total A permitió controlar el
52% de los resultados de su programación
en el logro de la reducción de peso y mante-
nimiento de la conducta de personas obesas
por déficit en “auto-control”.
Sistema B
Tiene una configuración similar a la del
sistema A, es decir, cinco circuitos conecta-
dos en serie: tres circuitos abiertos (línea de
base, auto-monitoreo y auto-monitoreo + con-
trol de estímulos); los otros dos circuitos son
cerrados para ejercer la función de feedback
(auto-monitoreo + control de estímulos + estí-
mulo negativo y el 1° y 2° seguimiento). La
descripción por subsistemas es la siguiente:
1.  Subsistema B1 Está conformado por
tres circuitos abiertos, correspondientes a
la línea de base y las dos primeras fases. La
función de transferencia fue de 0.53 unida-
des de paso, es decir, requiere más tiempo
para llegar a la asíntota de estabilidad.
2. Subsistema B2. Está integrado por dos
circuitos cerrados con mecanismos para el
feedback que funcionan como el subsistema
A2. La función de transferencia fue 1.00 y
la razón de control 11%.
3.  Subsistema B3. Está conformado por
un circuito cerrado con una pasada que pro-
dujo una función de transferencia de 1.00 y
una razón de control de 0.0%, que se debe
interpretar ahora en función de “mantener
el peso corporal estable”, por lo tanto el sis-
tema es eficiente.
El sistema total B permitió controlar el
78% de los resultados esperados de su pro-
gramación en el logro de la reducción de
peso corporal de personas obesas por déficit
en “auto-control”.
Sistema C
Este sistema está conformado por cuatro
circuitos abiertos (primera, segunda y terce-
ra fase y primer seguimiento) y un circuito
cerrado (segundo seguimiento) donde se
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implantó un circuito de feedback similar al
que se utilizó en el sistema B (3° fase). La
descripción por subsistemas es la siguiente:
1.  Subsistema C1. Está integrado por
tres circuitos abiertos conectados en serie
para la línea de base y la primera y segunda
fase. La función de transferencia fue de 0.51
unidades de paso.
2.  Subsistema C2. Lo conforma un
circuito abierto con cinco pasadas corres-
pondientes a la tercera fase y el primer se-
guimiento. La función de transferencia fue
de 0.32 unidades de paso.
3.  Subsistema C3. Presenta un circuito
cerrado con cuatro pasadas para el segundo
seguimiento. La función de transferencia
fue 1.00 y la razón de control de 83%.
El sistema total C (control experimen-
tal) permitió controlar un 48% de los resul-
tados programados.
La tabla 1 y la figura 8 resumen los resul-
tados generales del experimento:
La configuración de los sistemas A y B
es muy similar en cuanto al tipo de circuitos
que los integran; se diferencian en el tipo
de “reglas” para las contingencias y en lo
que los autores denominaron estímulos de
valencia positiva y negativa; las condiciones
experimentales para el Grupo A fueron las
siguientes:
Estímulo de valencia positiva: los suje-
tos en esta condición experimental recibie-
ron la cantidad de 50 pesos por cada libra
perdida durante cuatro semanas, los cuales
se entregaron una vez verificado el peso en
la sesión semanal comparándolo con el de
la semana anterior (p. 62).
Por otra parte, las condiciones experi-
mentales para el grupo B fueron las si-
guientes:
Estimulo de valencia negativa: a los su-
jetos en esta condición experimental se les
explicó que podían adquirir el derecho a 50
pesos por cada libra perdida pero no reci-
bían esta cantidad, sino que se enviaba al
grupo religioso menos preferido, al candida-
to político opuesto a sus preferencias, o de-
bían romper el billete de tal denominación,
de acuerdo a lo que respondieron en el cues-
tionario de actitudes. En caso de que los
sujetos no bajaran de peso se les entregaba
50 pesos y por cada libra que subieran a la
semana y se les entregaba 50 pesos adicio-
nales. Al igual que para el grupo A, se com-
paró previamente el peso de los sujetos con
el de la semana anterior (p. 62).
Las condiciones para el grupo de con-
trol C, no tenían la posibilidad para el feed-
back, a excepción del procedimiento para
la última fase de seguimiento en que se
replicó la condición B:
Control: los sujetos en este grupo conti-
nuaron durante estas cuatro semanas en auto-
monitoreo más control de estímulos  (p. 63).
Tabla 1
Resumen de los resultados para los tres sistemas
Sistema % Sistema % Sistema %
A1 46 B1 53 C1 51
A2 53 B2 111 C2 32
A3 80 B3 00 C3 83
A 52 B 78 C 48
    %
    1       2            3
Figura 8. Gráfica comparativa del comportamiento
de los subsistemas en porcentajes de eficiencia.
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Desde el punto de vista la informática,
el arreglo experimental para el sistema A
plantea una base de datos cuya carga infor-
mativa es de 4 bits, de los cuales son utiliza-
bles solo 2 bits correspondientes a las posi-
ciones “bajar de peso/ no subir, como lo
señalan las reglas de contingencia.
Para un sujeto del grupo B o sistema B
hay 8 bits disponibles de los cuales puede
utilizar 6 bits provenientes de las dos fuentes
de datos que plantean las reglas de contin-
gencia. Los 6 bits utilizables se distribuyen
entre la información que “sincroniza” el
estado actual con el estado futuro y la infor-
mación que “sincroniza” el estado actual
con el estado anterior.
Por otra parte, en la condición de con-
trol o sistema C la información está dispo-
nible pero su utilización solo se hace posible
en la segunda fase del seguimiento. Dispone
de 4 bits pero no utiliza ninguno en las
demás fases.
Con los datos se puede calcular una ra-
zón de entropía para determinar qué por-
centaje de información permite el mecanis-
mo de feedback en cada sistema:
(1) sistema A, 50%
(2) sistema B, 83%
(3) sistema C, 0%.
Así, el sistema B es superior a los otros
dos en cuanto a la reducción de incertidum-
bre o transmisión de información para esta-
blecer mejores relaciones entre el comporta-
miento y los eventos ambientales valorados
por el sujeto; en consecuencia, el sujeto dis-
pone de señales informativas, cualquiera
que sea el efecto de su comportamiento.
CONCLUSIÓN
Se logró establecer (mientras no se de-
muestre lo contrario), el papel informativo
de los estímulos intermediarios en los proce-
dimientos de “auto-control” como una alter-
nativa a lo que se ha denominado “auto-
refuerzo” y así responder la pregunta inicial.
Se siguió la línea trazada por Castro y Ra-
chlin (1980); Castro y Pereira (1981); Bus-
tos de Albánchez, Cajiao de Pérez y Castro
(1982); Bustos de Albánchez, Cajiao de Pé-
rez, Castro y Ponce de León (1983); Castro
y Pereira (1983); Staddon (1983); Staddon
y Ettinger (1989); Staddon (2001) y otros.
Una de las dificultades que plantea la con-
ceptualización tradicional es que el organis-
mo no puede reforzarse a sí mismo puesto
que lo que se refuerza no son los organismos
sino sus respuestas (Catania, 1976 y 1979).
Así, se puso en duda la efectividad de la
operación de “auto-refuerzo” y las propie-
dades reforzantes del estímulo y en su lugar
se planteó el papel informativo de dichos
estímulos y la función de feedback de los
mismos como conectores de las relaciones
existentes entre el comportamiento actual
y las consecuencias demoradas. Se conside-
ró entonces, que el “auto-control” era un
modelo análogo a un sistema que posee
mecanismos para el control y la regulación
de los comportamientos.
La Cibernética trata los sistemas contro-
lados por medio del feedback y la Informá-
tica se refiere a los procesos de conexión
entre los eventos o componentes del siste-
ma, las reglas o programas que rigen las
contingencias, la codificación de la informa-
ción, la cantidad, la calidad y la regularidad
del feedback y demás factores ajustables o
manipulables del sistema.
De los seis sistemas que componen el
primer experimento analizado, sólo dos per-
mitieron efectos similares a los que se espe-
ran con los procedimientos de autocontrol.
Los sistemas 5 y 6 incluyeron en su diseño
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mecanismos para el feedback y fueron los
más eficientes. El sistema 5 se puede des-
cribir como un sistema conformado por un
circuito abierto y uno cerrado que se dedu-
cen de las condiciones establecidas por el
experimento: “instrucciones para el feed-
back” o verificación inmediata del acierto
o el error; “instrucciones para el uso del
autorrefuerzo opcionalmente” o posibilidad
de establecer contingencias y modificarlas
a través del proceso. Este último aspecto
diferencia el sistema 5 del sistema 6, en el
cual la contingencia es obligatoria e inmo-
dificable. Este parámetro puede ser de im-
portancia en los resultados diferenciales.
En síntesis, lo que corresponde a un cir-
cuito cerrado para el feedback es:
•  La posibilidad de verificar el resultado
de la conducta en comparación con un
estado especificado previamente.
•  El establecimiento de relaciones en-
tre la conducta y algunos eventos ambien-
tales o estímulos informativos.
•  Un conjunto de reglas o programa de
contingencia.
•  La confluencia en el tiempo y en el
espacio o de estos eventos de modo que
interactúen como un todo, lo cual permite
las relaciones funcionales y el surgimiento
de un patrón de comportamiento ordenado
con una tendencia definida.
El segundo experimento permite una
mejor diferenciación entre la función hedó-
nica de los estímulos y la función informa-
tiva. Desde un punto de vista molar, se en-
contró que el sistema B resultó más eficiente
que el sistema A, aunque la configuración
y la descripción externa e interna de los dos
sistemas es la misma. Los autores del expe-
rimento explicaron que el refuerzo es esen-
cialmente relativo y no tiene relación con
las características del estímulo, su función
dependería del contexto. Posteriormente se-
ñalaron que era preferible hablar de la fun-
ción informativa del estímulo y de la fun-
ción de feedback “positiva y negativa” pero
conservaron la noción de valencia en la
denominación del feedback que no corres-
ponde necesariamente con la establecida
para los mecanismos de control.
No obstante la similitud entre los siste-
mas, A y B, no son simétricos porque la con-
dición propia del sistema A difiere de la del
sistema B, no tanto por la condición (posi-
tiva o negativa) del feedback sino en la can-
tidad de información que disponen para los
sujetos. Las instrucciones para la condición
A determinan que la “señal de error” o feed-
back solo aparece cuando los sujetos bajan
una libra en comparación con el pesaje an-
terior; quiere decir que la señal (recibir $50)
no es una señal de error sino de acierto y si
ocurre otra situación, por ejemplo, subir de
peso, o permanecer igual, no hay señal alguna.
El sistema B está equipado con señales
para todas las situaciones posibles: si baja
de peso, recibe el derecho a $50 por cada
libra (1ª señal); si no baja de peso, recibe
$50 (2ª señal); si sube de peso recibe $50
por cada libra (3ª señal). Así, están cubiertas
todas las posibilidades de feedback mientras
que en el sistema A solo cubre una y en el
sistema C ninguna.
Se requiere pues, un desarrollo inmedia-
to de los aspectos matemáticos que en sí
mismos representan una de las principales
dificultades en el abordaje de los problemas
comportamentales. Esta nueva conceptuali-
zación abre perspectivas a la investigación
de problemas como la “depresión, la deses-
peranza, la ansiedad y otros” en términos
de la carencia de estímulos informativos o
la presencia de pocas señales que orienten
el comportamiento de los sujetos; en
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términos de feedback deficiente o descone-
xiones de los circuitos. La psicología de la
salud también puede ampliar su cobertura
más allá del bio-feedback.
El principal aporte de esta investigación
tiene que ver con la apertura hacia nuevos
conceptos, hacia la consideración de mode-
los analíticos complementarios para enfo-
ques molares y moleculares del comporta-
miento. Con la ayuda de la Ingeniería de
sistemas se pueden proyectar arreglos tera-
péuticos, organizacionales, educativos,
experimentales, etc., que permitan mejorar
las predicciones acerca de la evolución en
el tiempo de un determinado sistema con
una determinada tendencia, con ciertos lími-
tes, a fin de que la asíntota se presente con
un ritmo adecuado y se eviten las fluctuacio-
nes en el equilibrio del sistema.
Será interesante ver el desarrollo futuro
de la parte conceptual y la tecnología del
análisis conductual, de la experimentación,
así como la modificación del comporta-
miento en los diferentes ambientes de la
psicología.
Finalmente, recomiendo a los lectores
una buena profundización en las fuentes
referidas a continuación, las cuales se en-
cuentran disponibles en bibliotecas reales
y virtuales, de modo que se genere una inter-
locución entre los interesados en el tema y
no se deje en el olvido tan significativos
avances.
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